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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft einen Kanteneinlegeap- 
parat fur eine Webmaschine mit wenigstens einem Ein- 
legearm und mit wenigstens einer Fadenklemme, die 
mittels Antrieben einem Schulifaden zustellbar sind, die 
eine gemeinsame Antriebswelle enthalten. 
[0002] Bei bekannten Kanteneinlegeapparaten der 
eingangs genannten Art (US-Patente 4 905 740, 4 909 
283 und 4 957 145, EP-A 0 626 476) wird der Antrieb 
der Antriebswelle von einer Hauptwelle einer Webma- 
schine abgeleitet. Die Kanteneinlegeapparate arbeiten 
somit synchron mit der Hauptwelle der Webmaschine 
urid werden entsprechend deren Geschwindigkeit be- 
trieben. 

[0003] Es ist auch ein Kanteneinlegeapparat bekannt 
(US-Patent 5 158 119), der einen Einlegearm, eine Fa- 
denklemme und eine Fadenschere aufweist, denen je- 
weils eigene Antriebsmotoren zugeordnetsind. Der Ein- 
legearm ist mittels eines Motors axial verfahrbar und 
mittels eines weiteren Motors verdrehbar. Die Faden- 
klemme und die Fadenschere sind jeweils mittels eige- 
~ne"n~M6toren"axial"verfahrbarrDer-Betrieb-dieses-Kan=- 
teneinlegeapparates erfolgt mittels eines Mikroprozes- 
sors, der die einzelnen Motore steuert. Dieser Mikropro- 
zessor erhait aufierdem Informationen uber den Web- 
zyklus einer Webmaschine. Dem Einlegearm sind fer- 
ner Positionssensoren zugeordnet, die sofort Funkti- 
onsstorungen feststellen, wonach der Mikroprozessor 
die Motoren stillsetzt, um ein mechanisches Anlaufen 
zwischen dem Einlegearm und/oder der Fadenklemme 
und der Schere und dem Webblatt zu verhindern. 
[0004] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ei- 
nen Kanteneinlegeapparat der eingangs genannten Art 
so zu gestalten, dafi eine verbesserte Kantenbildung er- 
halten wird. 

[0005] Diese Aufgabe wird dadurch geldst, dad fur die 
Antriebswelle ein individueller Antriebsmotor vorgese- 
hen ist, fur dessen Betreiben eine programmierbare 
Steuerung vorgesehen ist. 

[0006] Die Erfindung geht von der Erkenntnis aus, 
daft die Hauptwelle einer Webmaschine sich nicht mit 
konstanter Geschwindigkeit dreht Dies wird dadurch 
verursacht, dafi diese Hauptwelle Maschinenelemente, 
wie Weblade und Fachbildungsmittel, hin- und herbe- 
wegt. Dabei hSngt die sich Sndernde Geschwindigkeit 
auch von dem Bindungsmuster der Kettfaden ab, ge- 
mafi welchem die Fachbildungsmittel fur aufeinander- 
folgende Webfacher angehoben und abgesenkt wer- 
den, um mit einer bestimmten Anzahl von nach oben 
bewegten und einer bestimmten Anzahl von nach unten 
bewegten Kettfaden jeweils ein Webfach zu bilden. Da 
erfindungsgemSfi der Antriebsmotor des Kanteneinle- 
geapparatus mittels einer eigenen programmierbaren 
Steuerung betrieben wird, konnen seine Position und 
vor allem die Geschwindigkeit des Einlegearmes derart 
gewahlt werden, daft die Enden der Schufifaden immer 
in gieicher Weise eingelegt werden. Dies ist dadurch 



mSglich, dafi der Einlegearm sich immer zu einem vor- 
gegebenen Zeitpunkt und mit vorgegebener Geschwin- 
digkeit in die Kettfaden hinein und auch wieder heraus- 
bewegt, so dafi die Schulifadenenden immer exakt in 
5 ein nachfolgendes Webfach eingelegt werden, was die 
Webqualitat verbessert. Dies ist moglich, da die dem 
Einlegearm vorgegebene Geschwindigkeit nicht von 
Geschwindigkeitsschwankungen der Hauptwelle der 
Webmaschine abhangig ist. 

[0007] In Ausgestaltung der Erfindung ist vorgese- 
hen, dafi die Steuerung Mittel enthalt, die die Geschwin- 
digkeit des Antriebsmotors beim Einlegen von 
Schulifadenenden nach in der Steuerung aufrufbaren 
Programmen steuern. Dadurch ist es moglich, den Ein- 
legearm so lange wie moglich zwischen den Kettfaden 
zu lassen, was fur eine gute Kantenbildung von Vorteil 
ist. 

[0008] In Ausgestaltung der Erfindung ist vorgese- 
hen, dafi in der Steuerung aufrufbare Programme fur 
das Betreiben des Antriebsmotors abgelegt sind, die auf 
unterschiedliche Arten von Schufifaden und/oder unter- 
schiedliche Bindungsmuster abgestimmt sind. Dadurch 
-ist es tn einfacher-Weise mdglichrdie-Betriebs weise des 
Antriebsmotors und damit insbesondere die Position 
und die Geschwindigkeit des Einlegearms an die jeweils 
verarbeitete Art von Schufifaden und/oder an das oder 
die jeweils verwendeten Bindungsmuster anzupassen. 
[0009] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung wird 
vorgesehen, dafi die Steuerung Mittel enthalt, die den 
Veriauf der Bewegung eines Webblattes mit dem Ver- 
lauf der Bewegungen des Einlegearmes und der Faden- 
klemme vergleichen und bei Gefahr von Kollisionen die 
Betriebsweise des Antriebsmotors verandern, um Kolli- 
sionen zu verhindern. Auf diese Weise lassen sich Fehl- 
funktionen Oder auch Fehleinstellungen vermeiden, auf- 
grund deren das Webblatt gegen den Einlegearm oder 
die Fadenklemme anstofien konnte, was Beschadigun- 
gen des Webblattes und/oder des Einlegearmes oder 
der Fadenklemme zur Folge haben konnte. 
[0010] Weitere Merkmale und Vorteile der Erfindung 
ergeben sich aus der nachfolgenden Beschreibung der 
in der Zeichnung dargestellten Ausfuhrungsbeispiele. 

Fig. 1 zeigt eine schematische Darstellung eines 
Teils einer Webmaschine mit mehreren erfin- 
dungsgemafien Kanteneinlegeapparaten, 

Fig. 2 eine Ansicht in Richtung des Pfeiles F2 in Fig. 
1, 

Fig. 3 einen Teilschnitt entlang der Linie Ill-Ill der Fig. 
1, 

Fig. 4 einen Teilschnitt ahlich Fig. 3 durch eine abge- 
wandelte Ausfuhrungsform eines Kantenein- 
legeapparates und 

Fig. 5 ein Diagramm mit dem Geschwindigkeitsver- 
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lauf der Hauptwelle der Webmaschine und 
dem Geschwindigkeitsverlauf der Antriebs- 
welle des Kanteneinlegeapparates. 

[0011] Der in Fig. 1 dargestellte Webmaschinenteil 
umfaftt zwei Seitenrahmen 1 und 2, die mittels eines 
Querprofiles 3 miteinander verbunden sind, eine Web- 
lade 4 mit einem Webblatt 5, einen Antriebsmotor 6, der 
mittels einer Ubertragungseinrichtung 7 aus zwei Rie- 
menscheiben und einem Riemen mit einem Antrieb 9 
fur die die Weblade 4 antriebende Hauptwelle 8 der 
Webmaschine verbunden ist, eine Schuflfadenschneid- 
einrichtung 10, mehrere Kanteneinlegeapparate 11, 12, 
13 und eine Steuerung 14. Die SchufJfadenschneidein- 
richtung 10 enthalt eine Scherblatter aufweisende 
Schufifadenschere 15 und eine Antriebseinheit 16. Der 
Kanteneinlegeapparat 11 enthalt eine Fadenklemme 17 
und einen Einlegearm 1 8. Der Kanteneinlegeapparat 1 2 
enthalt zwei Fadenklemmen 17, zwei Einlegearme 18 
und eine zwischen den beiden Fadenklemmen 17 an- 
geordnete, mit Scherbiattern versehene SchuBfaden- 
schere 19. Der Kanteneinlegeapparate 13 enthalt eine 
Tacienklemme 17, einen hinlegearrrrT8~and~ei ne~m it" 
Scherblattern versehene Schufifadenschere 19. 
[0012] Auf der Hauptwelle 8 der Webmaschine ist ei- 
ne Encoderscheibe 20 angeordnet, der ein Sensor 21 
zugeordnet ist, der Signale an die Steuerung 14 gibt, 
die der Winkelposition der Encoderscheibe 20 und da- 
mit der Hauptwelle 8 entsprechen. Des weiteren sind 
zwei Gewebe 22 und 23 mit ihren jeweiligen Warenran- 
der 24 und 25 sowie Kettfaden 26 dargestellt. Den den 
Seitenrahmen 1 oder2zugewandtenSeitenrandernder 
Gewebe 22, 23 ist jeweils ein Breithalter 27 mit einem 
Naherungssensor 28 zugeordnet. Die Naherungssen- 
soren 28 sprechen auf das Webblatt 5 an und erzeugen 
ein entsprechendes Signal. Das Ausfuhrungsbeispiel 
zeigt eine Luftdusenwebmaschine, die zwei Hauptblas- 
diisen 29 aufweist, die auf der Weblade 4 montiert sind. 
Die Schneideinrichtung 10, die Kanteneinlegeapparate 
11,12, 13 und die Breithalter 27 sind auf dem Querprofil 
3 angeordnet. 

[0013] In Fig. 2 ist der Kanteneinlegeapparat 13 dar- 
gestellt. Der Einlegearm 18 ist mit einem Klemmstuck 
30 versehen, das mittels einer Schraube 32 auf einer 
Antriebsstange 31 befestigt ist. Der Einlegearm 18 ist 
mittels der Antriebsstange 31 in deren axialer Richtung 
beweglich und kann in Richtung R mittels Drehen der 
Antriebsstange 31 gedreht werden. Die Fadenklemme 
17 ist mittels einer Antriebsstange 33 in deren axialer 
Richtung verstelibar. Sie ist ferner zum Offnen mit einem 
StSftel 34 versehen, der mit einem Mitnehmer 35 des 
Klemmstukkes 30 betatigbar ist. Die Fadenschere 19 ist 
auf einer Antriebsstange 36 montiert und mit dieser in 
deren axialer Richtung verstelibar. Bei einer Bewegung 
in Richtung zu dem Webblatt 5 hin wird diese Bewegung 
mittels nur schematisch angedeuteter Mittel 37 in eine 
Schneidbewegung der Scherblatter der Fadenschere 
19 umgesetzt. Die Mittel zum Offnen der Fadenklemme 



17 und zum Betatigen der Fadenschere 19 sind durch 
den Stand der Technik bekannt und deshalb nicht naher 
erISutert. Der Kanteneinlegeapparat 13 ist mittels eines 
Zwischenstuckes 38 an dem Querprofil 3 befestigt. 
5 [0014] Die Antriebsstangen 31 , 33, 36 sind jeweils in 
einem nicht dargestellten Gleitlager, das im Vorderteil 

39 des GehSuses des Kanteneinlegeapparates 1 3 mon- 
tiert ist, derart gefuhrt, daft sie in axialer Richtung ver- 
schoben werden konnen. Die Antriebsstangen 33 und 

10 36 besitzen in axialer Richtung veriaufende Abflachun- 
gen, denen die Form der Gleitlager entspncht. Dadurch 
wird verhindert, daft sich die Antriebsstangen 33, 36 
verdrehen konnen. Das Gleitlager fur die Antriebsstan- 
ge 31 besitzt eine zylindrische Innenkontur, um ein Ver- 
ts drehen dieser Antriebsstange 31 zu gestatten. 

[001 5] Wie aus Fig. 3 zu ersehen ist, enthalt der Kan- 
teneinlegeapparat 13 eine gemeinsame Antriebswelle 

40 fur den Antrieb der Antriebsstange 33 der Faden- 
klemme 17, fur die Antriebsstange 31 des Einlegearms 

20 18 und fur die Antriebsstange 36 der Fadenschere 19. 
Die Antriebswelle 40 treibt auf ihr in axiatem Abstand 
zueinander drehfest angeordnete Nockenscheiben 41, 

-42-Brrrdie-Ncckenprofi1e-437-44-tind-45r46-aufweiserh- 

Der Kanteneinlegeapparat 1 3 enthalt ferner eine Achse 

25 47, aufderdrei Hebel 48 drehbar gelagert sind. Die He- 
bel 48 besitzen jeweils einen Zapfen 49 und ein gabel- 
formiges Ende 50. Der Zapfen 49 des ersten Hebels 48 
ist in dem Nockenprofil 43 gefuhrt. Das gabelfSrmige 
Ende 50 dieses ersten Hebels 48 greift zwischen zwei 

30 radiale Schultern 36A der Antriebsstange 36. Mittels 
Dredens der Antriebswelle 40 wird der Hebel 48 mittels 
des Nockens 49 um die Achse 47 gedreht, wodurch die 
Antriebsstange 36 mittels des zwischen die Schultern 
36A greifenden gabelfdrmigen Endes 50 axial verscho- 

35 ben wird. Die Antriebsstangen 31 und 33 werden in ent- 
sprechender Weise mittels Drehen der Antriebswelle 40 
mittels der Hebel 48 axial verstellt, die jeweils einen 
Zapfen 49 und ein gabelformiges Ende 50 besitzen. Die 
Antriebsstange 31 ist mit zwei radialen Schultern 31 A 

40 und die Antriebsstange 33 mit zwei Schultern 33A ver- 
sehen, zwischen die jeweils die gabelformigen Enden 
50 der zugehorigen Hebel 48 eingreifen. 
[0016] Die Antriebsstange 31 ist mit einem Hebel 51 
versehen, der in axialer Richtung der Antriebsstange 31 

45 mittels eines Halters 52 fixiert ist. Die Antriebsstange 31 
kann innerhalb des Hebels 51 axial verschoben werden, 
jedoch besteht in Umfangsrichtung eine drehfeste Ver- 
bindung. Innerhalb des Kanteneinlegeapparates 13 ist 
ein weiterer Hebel 53 angeordnet, der um eine nicht dar- 

50 gestellte Achse verdrehbar ist und der einen Zapfen 54 
besitzt, der in das Nockenprofil 46 der Nockenscheibe 
42 eingreifl. Bei Drehen der Antriebswelle 40 wird der 
Hebel 53 in Richtung V hin und her bewegt. Der Hebel 
53 und der Hebel 51 der Antriebsstange 31 sind mittels 

55 einer Verbindungsstange 55 miteinander verbunden, 
die jeweils uber Kugelgelenke an die Hebel 51 und 53 
angelenkt ist. Eine Bewegung des Hebels 53 in Rich- 
tung V wird daher in eine Drehbewegung der Antriebs- 
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stange 31 in Drehrichtung R (Fig. 2) umgesetzt. 
[0017] Durch Drehen derAntriebswelle 40 werden so- 
mit lineare Bewegungen der Fadenklemme 1 7, des Ein- 
legearmes 18 und der Fadenschere 19 erhalten, wobei 
dem Einlegearm 18 noch eine Drehbewegung uberla- 5 
gert wird. Die Formen und die Abmessungen der Nok- 
kenprofile 43 bis 46, der Hebel 48, 51, 53 und der Ver- 
bindungsstange 55 werden so festgelegt, dafi die ge- 
forderten Bewegungen realisiert werden. Da die Bewe- 
gungen der Fadenklemme 17, des Einlegearms 18 und 10 
der Fadenschere 19 aufgrund mechanischer Verbin- 
dungen zu der Antriebswelle 40 erzeugt werden, wird 
der Vorteil erhalten, dad sie untereinander exakt syn- 
chronisiert sind und auch im Betrieb des Kanteneinle- 
geapparates 13 synchronisiert bleiben. Das Antreiben 15 
der Fadenklemme 17, der Fadenschere 19 und des Ein- 
legearms 18 mittels einer gemeinsamen Antriebswelle 
40, die nur durch einen Antriebsmotor 61 angetrieben 
wird, bietet somit den Vorteil, dafi die Steuerung des An- 
triebsmotors 61 die interne Synchronisation von Faden- 20 
klemme 17, Fadenschere 19 und Einlegearm 18 nicht 
beeinflulit, so dafi die Anforderungen an die Steuerung 
^eT7 s vntriebsmotofs"61 geringer sinoTsls rwenn~alle~Ele- 
mente uber jeweils eigene Antriebsmotoren angetrie- 
ben und entsprechend angesteuert werden mufiten. 25 
[001 8] Die Antriebswelle 40 des Kanteneinlegeappa- 
rates 13 ist mittels Lagern 56, 57 im Gehause 58 gela- 
gert. Urn die Antriebswelle 40 axial zu fixieren, ist das 
Lager 56 mittels einer auf die Antriebswelle 40 ge- 
schraubten Mutter 59 fixiert. Das Lager 56 ist in dem 30 
GehSuse 58 mittels eines Befestigungsteils 60 lagefi- 
xiert. Das Lager 57 ist beispielsweise mittels Prefisitzes 
in dem GehSuse 58 gehalten. 

[0019] Der Kanteneinlegeapparat 13 enthSIt einen 
Antriebsmotor 61 , der uber die Steuerung 14 gesteuert 35 
wird. Die Motorweile 62 ist mittels Lagern 63 und 64 ge- 
lagert. Das Lager 63 ist in dem Motorgehause 65 gela- 
gert, wahrend das Lager 64 in einer Zwischenwand 66 
angeordnet ist. Das Motorgehause 65 ist mittels 
Schrauben 67 an dem Gehause 58 befestigt. Die Mo- *o 
torwelle 62 ist mittels einer elastischen Kupplung 68 mit 
der Antriebswelle 40 gekuppelt. Diese elastische Kupp- 
lung 68 gleicht Fluchtungsfehler zwischen Motorweile 
62 und Antriebswelle 40 aus, jedoch ISfit sie keine Re- 
lativbewegungen in Umfangsrichtung zu. Auf der An- 45 
triebswelle 40 ist eine Encoderscheibe 69 angeordnet, 
die mit einem im Gehause 65 angeordneten Sensor 70 
zusammenarbeitet, der von der Winkelposition der En- 
coderscheibe 69 und damit der Antriebswelle 40 abhSn- 
gige Signale an die Steuerung 14 sendet. Der Motor- 50 
welle 62 ist ein Rotor 71 des Elektromotors zugeordnet, 
der mit einem in dem Motorgehause 65 angeordneten 
Stator 72 des Antriebsmotors zusammenarbeitet. 
[0020] Bei gegenuber Fig. 3 abgewandelten Ausfuh- 
rungsformen sind die Motorweile 62 des Antriebsmotors 55 
61 und die Antriebswelle 40 des Kanteneinlegeappara- 
tes 13 nicht in axialer VeriSngerung hintereinander an- 
geordnet. In diesem Falle werden sie mittels Obertra- 



gungselementen miteinander verbunden. Die Motor- 
weile und die Antriebswelle 40 konnen parallel oder 
auch beispielsweise unter einem Winkel von 90° zuein- 
ander angeordnet sein. Im ersteren Fall kann eine Zahn- 
radubertragung oder eine Riemenubertragung vorgese- 
hen werden, wahrend im zweiten Fall eine Kegelradu- 
bertragungseinrichtung vorgesehen wird. 
[0021] Bei dem Ausfuhrungsbeispiel nach Fig. 4 sind 
der Antriebsmotor 61 und der Kanteneinlegeapparat 1 3 
als eine Baueinheit mit nur einem Gehause ausgefuhrt. 
Die dem Ausfuhrungsbeispiel nach Fig. 3 entsprechen- 
den Elemente sind mit den gleichen Bezugszeichen ver- 
sehen und hier nicht mehr erwShnt. Der Rotor 71 ist auf 
der Antriebswelle 40 angeordnet, die somit zur Motor- 
weile wird. Der zugehdrige Stator 72 ist im Gehause 58 
des Kanteneinlegeapparatus 13 untergebracht. Auch 
dieser Antriebsmotor 61 wird von der Steuerung 14 ge- 
steuert. Um eine pfoblemlose Montage zu erhalten, sind 
die Lager 56, 57 fur die Antriebswelle 40, die gleichzeitig 
eine Motorweile ist, jeweils in einem Flansch 73 ange- 
ordnet, der mit Schrauben 74 an dem Gehause 58 be- 
festigt ist. Das Ausfuhrungsbeispiel nach Fig. 4 hat den 
^orteifrdafi^ie-BaueinheiHm-Vergleich-ztim-Ausfuh-- 
rungsbeispiel nach Fig. 3 kompakter ist und weniger 
Platz innerhalb der Webmaschine benotigt. 
[0022] Im Nachstehenden wird die Funktion des Kan- 
teneinlegeapparates 13 beschrieben. Diese Beschrei- 
bung gilt jedoch sinngemafi auch fur die Funktion der 
Kanteneinlegeapparate 11 und 12. 
[0023] Der der Encoderscheibe 20 zugeordnete Sen- 
sor 21 schickt von der Winkelposition der Hauptwelle 8 
der Webmaschine abhSngige Signale zur Steuerung 1 4, 
die auch fur die Stellung der Weblade 4 und fur die Po- 
sitionen der nicht naher dargestellten Fachbildungsmit- 
tel und damit der aus den Kettfaden 26 gebildeten Web- 
facher reprasentativ ist. Die Position der Antriebswelle 
40 des Kanteneinlegeapparates 13 wird mittels der Si- 
gnale des Sensors 70, der mit der Encoderscheibe 69 
zusammenarbeitet, in die Steuerung 14 eingegeben. 
[0024] Die Steuereinheit 1 4 steuert den bezuglich sei- 
ner Geschwindigkeit steuerbaren Antriebsmotor 61 des 
Kanteneinlegeapparates 13. Die Geschwindigkeits- 
steuerung kann in bekannter Weise mittels einer Fre- 
quenzsteuerung oder einer Phasenanschnittssteue- 
rung durchgefuhrt werden. Die Steuereinheit 14 kann 
dabei die Signale des Sensors 70 zur Ruckkopplung 
verwenden. 

[0025] Gemafi der Erfindung wird nicht nur die Ge- 
schwindigkeit des Antriebsmotors 61 mit der Geschwin- 
digkeit der Hauptwelle 8 der Webmaschine synchroni- 
siert, sondem vielmehr wird auch gleichzeitig die Ge- 
schwindigkeit des Antriebsmotors 61 beim Einlegen von 
Schufifadenenden gemSfi einem gewunschten Verlauf 
gesteuert. Eine entsprechende Betriebsweise ist in Fig. 
5 dargestellt. Die Kurve 75 zeigt den Verlauf der gemes- 
senen Geschwindigkeit der Hauptwelle 8 der Webma- 
schine. Die Kurven 76, 77 und 76A, 77A zeigen den Ver- 
lauf der Geschwindigkeit, mit der die Antriebswelle 40 
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gesteuert wird. Die Kurven zeigen den Verlauf uberzwei 
Webzyklen. Die Kurven 76 und 76A sind abhangig von 
der Art des eingebrachten Schuftfadens und/oder des 
Bindungsmusters gewahlt, d.h. der Bindung, mit der ein- 
gebrachte Schuftfaden zwischen KettfSden 26 einge- 
bunden werden. Bei Schuftfaden mit geringerFestigkeit 
werden die Kurven 76 und 76A so gewahlt, daft der Ein- 
legearm 18 keine groften und keine sich stark veran- 
dernden KrSfte auf den Schuftfaden ausubt. Bei Bindun- 
gen mit nur einer geringen Anzahl KettfSden 26 im Ober- 
fach werden die Kurven 76 und 76A beispielsweise der- 
art gewahlt, daft der Einlegearm 1 8 langer zwischen den 
Kettfadenscharen verbleibt als bei Bindungen mit einer 
Vielzahl von Kettfaden 26 im Oberfach. 
[0026] Die Anfangsposition O fallt mit der Position zu- 
sammen, bei der der Kanteneinlegeapparat 1 3 Oder zu- 
mindest sein Einlegearm 18 noch nicht dem Schufifa- 
den zugestellt ist. Dabei befmdet sich die Hauptwelle 8 
der Webmaschine in einer exakt bestimmten Referenz- 
position, die beispielsweise 100° hinter der Anschlag- 
position des Webblattes 5 liegt. Die Geschwindigkeit 
des Antriebsmotors 61 wird so gesteuert, daft die Ge- 
schwindigkeit zumindest des~Elnlegearms T81va7>rencr 
des Einlegens eines Schuftfadens einen vorgegebenen 
Verlauf hat. 

[0027] Hierzu wird die Geschwindigkeit des Antriebs- 
motors 61 unter Berucksichtigung der mechanischen 
Ubertragung zwischen der Antriebswelle 40 und der An- 
triebsstange 31 gemaft einem vorgegebenen Verlauf 
gesteuert. Ein derartiger Verlauf ist in Fig. 5 mit der Kur- 
ve 76 dargestellt. In der Steuerung 14 ist fur jede Art 
eines einzubringenden Schuftfadens ein geeigneter 
Verlauf in einem Speicher abgelegt. Ab der Anfangspo- 
sition O wird die Geschwindigkeit des Antriebsmotors 
61 gemaft einem aus der Steuerung 14 abgerufenen 
Programm gesteuert und zwar unabhangig von der Ge- 
schwindigkeit der Hauptwelle 8 der Webmaschine. Mit 
Hilfe der Signale des Sensors 70 wird gepriift, ob der 
Antriebsmotor 61 tatsSchlich dem geforderten Ge- 
schwindigkeitsverlauf entsprechend Kurve 76 gesteuert 
wird. Erforderlichenf alls werden Korrekturen vorgenom- 
men, urn den Antriebsmotor 61 an diesen Verlauf anzu- 
passen. Diese Steuerung des Geschwindigkeitsverlau- 
fes erfolgt zumindest wahrend der Zeitspanne, in wel- 
cher ein Schuftfadenende von dem Einlegearm 1 8 in ein 
nachfolgendes Webfach eingelegt wird, vorzugsweise 
jedoch wahrend der gesamten Zeitspanne, in der Kan- 
teneinlegeapparat 13 auf den Schufifaden einwirkt. Die- 
se Steuerung erfolgt dabei zwischen der Anfangsposi- 
tion O und einer Endposition PE der Antriebswelle 40 
des Kanteneinlegeapparats 13, die beispielsweise 120° 
bis 180° spater liegt und bei der der Kanteneinlegeap- 
parat 13 nicht mehr auf den Schuftfaden einwirkt. Der 
Verlauf 76 kann so gewahlt werden, daft die Geschwin- 
digkeit des Einlegearmes 1 8 unter Berucksichtigung der 
mechanischen Obertragungsbedingungen annahernd 
konstant ist oder sich eventuell leicht erhSht. Damit wird 
der Vorteil erreicht, daft das Schuftfadenende im Haken 



des Einlegearms 18 gespannt bleibt, so daft die Mog- 
lichkeit gering ist, daft der Einlegearm 18 das Schuftfa- 
denende veriiert. 

[0028] Auch nach dem Zeitpunkt, zu welchem sich die 

5 Antriebswelle 40 in der Endposition PE befindet, wird 
der Geschwindigkeitsverlauf der Antriebswelle 40 mit- 
tels des Antriebsmotors 61 gesteuert und zwar abhan- 
gig von der Position und Geschwindigkeit der Hauptwel- 
le 8 der Webmaschine. Der Verlauf wird derart vorge- 

w geben, daft die Antriebswelle 40 sich wieder in der nach- 
sten Anfangsposition O befindet, wenn sich die Haupt- 
welle 8 in der nachsten Referenzposition befindet. Der 
voraussichtliche Zeitpunkt, zu welchem die Hauptwelle 
8 die Referenzposition erreichen wird, wird von der 

15 Steuerung 14 in Abhangigkeit von den Signalen des 
Sensors 21 unter Berucksichtigung weiterer Einflusse 
bestimmt, beispielsweise unter Berucksichtigung des in 
der Steuereinheit 14 abgespeicherten Bindungsmu- 
sters, nach welchem die Webmaschine arbeitet. Die Ge- 

20 schwindigkeit des Antriebsmotors 61 wird dabei so ge- 
steuert, daft sich die Antriebswelle 40 zu dem voraus- 
bestimmten Zeitpunkt in der Anfangsposition O befin- 

ael70ab r ei'Wird"die - Geschwindigkeitdes'Antriebsmotors- 

61 so gesteuert, daft die Geschwindigkeit zwischen der 

25 vorausgegangenen Endposition PE und der darauffol- 
genden Anfangsposition O nahezu konstant ist. Die Ge- 
schwindigkeit in der vorausgegangenen Endposition PE 
und der nachfolgenden Anfangsposition O ist durch den 
in der Steuerung 14 abgelegten Verlauf bestimmt. Der 

30 Verlauf nach der Kurve 77 muft sich an die Veriaufe der 
Kurven 76 und 76A stufenlos anschlieften. 
[0029] Der ungleichmSftige Verlauf der Geschwindig- 
keit der Hauptwelle 8, die durch die Kurve 75 dargestellt 
ist, hat keinen Einfluft auf den Geschwindigkeitsverlauf 

35 der Antriebswelle 40, solange der Kanteneinlegeappa- 
rat 13 mit dem Schuftfadenende zusammenarbeitet. 
Die Antriebswelle 40 wird dabei nach einem vorgege- 
benen Geschwindigkeitsverlauf gesteuert, der in der 
Steuerung 14 gespeichert ist. Der Einfluft des ungleich- 

40 maftigen Geschwindigkeitsverlaufes der Hauptwelle 8 
der Webmaschine wird von der Steuerung 14 gemaft 
den Kurven 77, 77A durch entsprechende Ansteuerung 
des Antriebsmotors 61 ausgeglichen, wahrend der Kan- 
teneinlegeapparat 13 nicht mit einem Schuftfadenende 

45 zusammenarbeitet. Die dabei auftretende Geschwin- 
digkeit und deren Verlauf hat keinen Einfluft auf die Kan- 
tenbildung. 

[0030] Wenn die Geschwindigkeit des Antriebsmo- 
tors 61 vollkommen mit der Geschwindigkeit der Haupt- 

50 welle 8 synch ronisiert wurde, so wurde sich die Ge- 
schwindigkeit des Kanteneinlegeappartes 13 bei sei- 
nem Zusammenwirken mit dem Schuftfaden andern. 
Diese Geschwindigkeit ware dann nicht mehr optimal 
fur das Einlegen eines Schuftfadenendes. Zwischen der 

55 vorgausgehenden Endposition und der nSchsten An- 
fangsposition O der Antriebswelle 40 ist ein Ausgleich 
von Geschwindigkeitsanderungen ohne weiteres m6g- 
lich und nicht stSrend, da diese keinen Einfluft auf das 
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Einwirken des Kanteneinlegeapparates 13 auf den 
Schuftfaden haben. 

[0031] Da der Kanteneintegeapparat 13 beim Einle- 
gen eines Schuftfadenendes vollig unabhangig von der 
Hauptwelle 8 der Webmaschine gesteuert wird, besteht 
die Gefahr, daft Teile des Kanteneinlegeapparates 13, 
beispielsweise die Fadenklemme 1 7, der Einlegearm 1 8 
oder die Fadenschere 19, mit dem Webblatt 5 der Web- 
maschine in Beruhrung kommen ktinnen. Dies konnte 
geschehen, wenn die Synchronisationsabweichung 
zwischen der Antriebswelle 40 des Kanteneinlegeappa- 
rates 13 und der Hauptwelle 8 der Webmaschine uber 
einen bestimmten Grenzwert hinaus gent. Um dieses 
Problem zu vermeiden, enthalt die Steuerung 14 Mittel, 
die in Abhangigkeit von der uber die Positon der Haupt- 
welle 8 bestimmten Position des Webblattes 5 den An- 
triebsmotor 61 des Kanteneinlegeapparates 13 so steu- 
ern, daft verhindert wird, daft die Fadenklemme 17, der 
Einlegearm 18 Oder die Fadenschere 19 mit dem Web- 
blatt 5 der Webmaschine in Beruhrung kommen kon- 
nen. Diese Mittel ermoglichen es, den Kanteneinlege- 
apparat 13 so gemaft einem in der Steuerung 14 aufge- 
Tufenen Programm~zu~steuem7d a ft~si crrder Einl egearnr 
18 so lange wie moglich zwischen den Kettfaden befin- 
det, was fur die Kantenbildung vorteilhaft ist, ohne daft 
bei Synchronisationsabweichungen die Gefahr von Kol- 
lisionen gegeben ist. 

[0032] Ein Verfahren hierzu besteht darin, daft die Po- 
sition des Webblattes 5, beispielsweise mittels des Sen- 
sors 21, festgestellt wird, und daft dann, wenn festge- 
stellt wird, daft die Desynchronisation zwischen An- 
triebswelle 40 und Hauptwelle 8 aufterhalb eines be- 
stimmten Grenzwertes liegt, in Abhangigkeit von der 
festgestellten Position und unabhangig von dem in Fig. 
5 dargestellten Verlauf 76, 76A der Geschwindigkeit der 
Antriebsmotor 61 des Kanteneinlegeapparates 13 der- 
art gesteuert wird, daft die Fadenklemme 17, der Einle- 
gearm 18 und die Fadenschere 19 nicht mit dem Web- 
blatt 5 in Beruhrung kommen konnen. Eine Desynchro- 
nisierung der Hauptwelle 8 und der Antriebswelle 40 
wird durch einen Vergleich der Signale des Sensors 21 
mit den Signalen des Sensors 70 festgestellt. In die 
Steuerung 14 werden hierzu uber eine Tastatur oder in 
andere elektronischer Weise Positionen der Hauptwelle 
8 und der Antriebswelle 40 eingegeben, bei denen die 
oben genannten Elemente des Kanteneinlegeappara- 
tes 1 3 mit dem Webblatt 5 in Beruhrung kommen konn- 
ten. Wenn die Steuerung 14 bei einem Steuem des An- 
triebsmotors 6 1 gemaft einem Verlauf der Geschwindig- 
keit nach den Kurven 76, 76A der Figur 5 feststellt, daft 
die Gefahr einer Beruhrung besteht, d.h. die moglichen 
Positionen von Hauptwelle 8 und Antriebswelle 40 in- 
nerhalb der in die Steuerung 14 eingegebenen Grenz- 
werte liegen, wird der Antriebsmotor 61 abweichend an- 
gesteuert, so daft die gegenseitige Desynchronisation 
aufgehoben wird. Dies kann zwar nachteilig fur das Ein- 
legen der Schuftfadenenden sein, jedoch bietet es den 
Vorteil, daft die Fadenklemme 17, der Einlegearm 18 



und die Fadenschere 19 und/oder das Webblatt 5 nicht 
beschadigt werden. Eine derartige Beschadigung hatte 
nicht nur einen langeren Webmaschinenstillstand zur 
Folge, sondern die beschadigten Elemente des Kanten- 
5 einlegeapparates 1 3 oder ein beschadigtes Webblatt 5 
k6nnen auch zu einer verminderten Gewebequalitat 
fuhren. 

[0033] Bei einer abweichenden Ausfuhrungsform 
wird die Position des Webblattes 5 nicht mit Hilfe des 

io Sensors 21 festgestellt, sondern mittels einem oder 
mehreren Naherungssensoren 28. Jeder Naherungs- 
sensor 28 sendet ein Signal an die Steuerung 14, das 
die Position des Webblattes 5 anzeigt. Dieser Nahe- 
rungssensor oder diese Naherungssensoren 28 konnen 

15 auch verwendet werden, um eine Referenzposition des 
Webblattes 5 zu bestimmen, beispielsweise die An- 
schlagposition. 

[0034] Der Kanteneinlegeapparat 1 1 , der nur eine Fa- 
denklemme 17 und einen Einlegearm 18 aufweist, kann 

20 entsprechend zu dem eriauterten Kanteneinlegeappa- 
rat 13 ausgebildet werden. Dabei kann allerdings die 
Antriebsstange 36 mit dem zugehorigen Hebel 48 und 

dasNockenprofil-43-entfallen-Der-Kanteneinlegeappa- 

rat 12, der zwei Fadenktemmen 17, zwei Einlegearme 

25 1 8 und eine Fadenschere 1 9 enthalt, kann ebenfalls ent- 
sprechend dem eriauterten Kanteneinlegeapparat 13 
ausgefuhrt sein. Hier muft allerdings eine zweite An- 
triebsstange 33 mit einem zugehoYigen Hebel 48 und 
einem zugehbrigen Nockenprofil 44 sowie eine zweite 

30 Antriebsstange 31 mit zugehorigen Hebeln 51, 53 und 
Halter 52 sowie Verbindungsstange 55 und Nockenpro- 
fil 46 vorgesehen werden. Die Steuerung und die Funk- 
tion der Kanteneinlegeapparate 11 und 12 entspricht 
dann der des Kanteneinlegeapparates 13. 

35 [0035] Bei einem Kanteneinlegeapparat 12, der sich 
zwischen zwei Geweben 22 und 23 befindet, bietet die 
Erfindung aufterdem den Vorteil, daft der Antriebsmotor 
61 dieses Kanteneinlegeapparates 12 bei der Feststel- 
lung eines fehlerhaften Schuftfadens so gesteuert wird, 

40 daft die Fadenschere 19 dieses Kanteneinlegeappara- 
tes 12 den betreffenden Schuftfaden nicht schneidet. 
Dies kann beispielsweise dadurch geschehen, daft der 
Antriebsmotor 61 des Kanteneinlegeapparates 12 nicht 
erregt wird, wenn ein Schuftfadendetektor 75 einen feh- 

45 lerhaft eingetragenen Schuftfaden feststellt und der 
Steuerung 14 meldet. Da ein fehlerhafter Schuftfaden 
immer vor dem Anschlagen dieses Schuftfadens fest- 
gestellt wird, und da der Kanteneinlegeapparat 12 mei- 
stens erst nach dem Anschlagen auf diesen Schuftfa- 

50 den einwirkt, kann das Schneiden dieses Schuftfadens 
einfach dadurch verhindert werden, daft der Antriebs- 
motor 61 rechtzeitig nicht weiter angetrieben wird. Das 
Ende des fehlerhaft eingetragenen Schuftfadens, das 
sich hinter dem Kanteneinlegeapparat 1 2 befindet, kann 

55 dann nach dem in dem US-Patent 4 898 214 offenbarten 
Verfahren entfemt werden. 

[0036] Wenn ein fehlerhaft eingetragener Schuftfa- 
den bereits eingewoben wurde und entfernt werden soil, 
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so werden sogenannte SchuBsuchbewegungen ausge- 
fuhrt, wobei die Kettfadenbindungen durch die Fachbil- 
dungselemente aufgelSst werden, wShrend die Webla- 
de 5 in einer vorgegebenen Position stillgesetzt ist. Der 
Antriebsmotor 61 der erfindungsgemaBen Kanteneinle- 
geapparate 11, 12, 13 wird bei dieser Bewegung nicht 
angesteuert, so dad die Kanteneinlegeapparate 11,12, 
13 wahrend dieser SchuBsuchbewegung nicht betatigt 
werden. Dies bietet den Vorteil, dad die Weblade 5 und 
die Fachbildungsmittel ohne eine Beeinflussung durch 
die Kanteneinlegeapparate 11, 12, 13 sowohl vorwarts 
als auch ruckwarts zu bestimmten Positionen der Web- 
lade gefahren werden kdnnen, von der ausgehend die 
sogenannte SchuBsuchbewegung ausgefuhrt werden. 
[0037] Die VerlSufe 76, 76A der Geschwindigkeit der 
Hauptwelle 40 kbnnen uber eine nicht dargestellte Ein- 
gabeinrichtung Oder auf jede andere elektronische Art 
und Weise in die Steuerung 14 eingegeben werden. Es 
ist auch moglich, die Anfangs- und Endposition uber ei- 
ne entsprechende Eingabeeinheit in die Steuerung 14 
einzugeben. Die eingegebenen Werte konnen selbst- 
verstandlich jederzeit abgeandert werden, urn ein opti- 
TnaVe~s~EinIegen~von"~SchuGfadenenden-zu"*verwirkli^ 
chen. 

Die Erfindung beschrSnkt sich selbstverstandlich nicht 
auf die anhand der Zeichnungen dargestellten und er- 
lauterten Ausfuhrungsbeispiele. Andere Formen und 
Abmessungen sind ohne weiteres moglich. Der Schutz- 
umfang wird nur durch die beigefugten Patentanspru- 
che bestimmt. 



Patentanspruche 

1 . Kanteneinlegeapparat (11,12,13) fur eine Webma- 
schine mit wenigstens einem Einlegearm (18) und 
mit wenigstens einer Fadenklemme (1 7), die mittels 
Antrieben einem SchuBfaden zustellbar sind, die ei- 
ne gemeinsame Antriebswelle (40) enthalten, 
dadurch gekennzeichnet, daB fur die Antriebs- 
welle (40) ein individueller Antriebsmotor (61) vor- 
gesehen ist, fur dessen Betreiben eine program- 
mierbare Steuerung (14) vorgesehen ist. 

2. Kanteneinlegeapparat (11, 12, 13) nach Anspruch 
1, dadurch gekennzeichnet, daB die Steuerung 
( 1 4) mit Mitteln (20, 2 1 , 28) zum Detektieren der Po- 
sition einer Hauptwelle (8) der Webmaschine ver- 
bunden ist. 

3. Kanteneinlegeapparat nach Anspruch 1 oder 2, da- 
durch gekennzeichnet, daft die Steuerung (14) 
mit Mitteln (69, 70) zum Detektieren der Position der 
Antriebswelle (40) verbunden ist. 

4. Kanteneinlegeapparat nach einem der Anspruche 
1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dad die Steue- 
rung (14) Mittel enthdlt, die die Geschwindigkeit des 



Antriebsmotors beim Einlegen von SchuBfadenen- 
den nach in der Steuerung (14) aufrufbaren Pro- 
grammen steuern. 

5 5. Kanteneinlegeapparat nach einem der Anspruche 
1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, daft die Steue- 
rung (14) Mittel enthSIt, die den Verfauf der Bewe- 
gung eines Webblattes (5) mit dem Verlauf der Be- 
wegung der Antriebswelle (40) vergleichen und bei 

10 Gefahr von Kollisionen die Betriebsweise des An- 
triebsmotors (61 ) verSndem, um Kollisionen zu ver- 
meiden. 

6. Kanteneinlageapparat nach einem der Anspruche 
15 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, daB in der 

Steuerung (14) aufrufbare Programme fur den Be- 
trieb des Antriebsmotors (61 ) abgelegt sind, die auf 
unterschiedliche Arten von SchuBfaden und/oder 
unterschiedliche Bindungsmuster abgestimmt sind. 

20 

7. Kanteneinlegeapparat nach einem der Anspruche 
1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, daB die Steue- 

rung (14) mit'Mittel-('28)-zum Detektieren-einer-oder 

mehrerer Positionen eines Webblattes (5) der Web- 
25 maschine verbunden ist. 

8. Kanteneinlegeapparat nach einem der Anspruche 
1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, daB die gemein- 
same Antriebswelle (40) mit einem Antrieb einer 

30 SchuBfadenschere (19) mechanisch verbunden ist. 

9. Kanteneinlegeapparat nach einem der Anspruche 
1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, daB an die 
Steuerung (14) ein oder mehrere SchuBfadende- 

35 tektoren (75) angeschlossen sind, und daB die 
Steuerung bei einem erkannten SchuBfadenfehler 
das Betreiben des Antriebsmotors (61 ) sperrt. 

10. Kanteneinlegeapparat nach einem der Anspruche 
40 1 bis 9, dadurch gekennzeichnet, daB die Motor- 

welle des Antriebsmotors (61) als Antriebswelle 
(40) ausgebildet ist. 



45 Claims 

1. Selvedge insertion unit (11, 12, 13) for a loom, with 
one or more insertion arms (18) and one or more 
thread grippers (17) which by means of drives con- 

50 taining a common drive shaft (40) can be fed to a 
weft thread, 

characterised in that there is provided for the drive 
shaft (40) an individual drive motor (61 ), for the op- 
eration of which a programmable control unit (14) 
55 is provided. 

2. Selvedge insertion unit (11, 12, 13) according to 
claim 1, characterised in that the control unit (14) 
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is linked to means (20, 21, 28) of detecting the po- 
sition of a main shaft (8) of the loom. 

3. Selvedge insertion unit according to claim 1 or 2, 
characterised in that the control unit (14) is linked 
to means (69, 70) of detecting the drive shaft (40). 

4. Selvedge insertion unit according to any of claims 
1 to 3, characterised in that the control unit (14) 
contains means for controlling the speed of the 
drive motor during insertion of weft thread ends on 
the basis of programs which may be called up in the 
control unit (14). 

5. Selvedge insertion unit according to any of claims 
1 to 4, characterised in that the control unit (14) 
contains means of comparing the course of move- 
ment of a weaving reed (5) with the course of move- 
ment of the drive shaft (40) and, if there is a risk of 
collision, of changing the mode of operation of the 
drive motor (61) so as to avoid collisions. 



~6: — Selvedgeinsertiomjnit-accordingto-any-of-claims- 
1 to 5, characterised in that callable programs for 
the operation of the drive motor (61) which are 
stored in the control unit (14) are geared to different 
types of weft thread and/or different weave pat- 
terns. 

7. Selvedge insertion unit according to any of claims 
1 to 6, characterised in that the control unit (14) is 
linked to means (28) of detecting one or more posi- 
tions of a weaving reed (5) of the loom. 

8. Selvedge insertion unit according to any of claims 
1 to 7, characterised in that the common drive 
shaft (40) is mechanically linked to a drive of a weft 
thread cutter (19). 

9. Selvedge insertion unit according to any of claims 
1 to 8, characterised in that one or more weft 
thread detectors (75) are connected to the control 
unit (14), and that the control unit prevents opera- 
tion of the drive motor (61 ) if a weft thread fault is 
detected. 

10. Selvedge insertion unit according to any of claims 
1 to 9, characterised in that the motor shaft of the 
drive motor (61) is in the form of a drive shaft (40). 



Revendicattons 

1. Appareil d'insertion de lisieres (11, 12, 13) pour un 
metier a tisser avec au moins un bras d'insertion 
(18) et avec au moins un pince-fil (17) qui peuvent 
etre approches, au moyen d'organes d'entraine- 
ment, d'un fil de trame, qui contiennent un arbre 
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d'entraTnement commun (40), caracterise en ce 
qu'il est prevu pour I'arbre d'entraTnement (40) un 
moteur d'entraTnement individuel (61) pour le fonc- 
tionnement duquel est prevu une commande pro- 
grammable (14). 

Appareil d'insertion de lisieres (11, 12, 13) selon la 
revendication 1 , caracterise en ce que la comman- 
de (14) est reliee a des moyens (20, 21, 28) pour 
detecterla position d'un arbre principal (8) du metier 
a tisser. 

Appareil d'insertion de lisieres selon la revendica- 
tion 1 ou 2, caracterise en ce que la commande 
(14) est reliee a des moyens (69, 70) pour detecter 
la position de I'arbre d'entralnement (40). 

Appareil d'insertion de lisieres selon Tune des re- 
vendications 1 a 3, caracterise en ce que la com- 
mande (14) contient des moyens qui commandent 
la vitesse du moteur d'entraTnement iors de I'inser- 
tion d'extremites de fils de trame conformement a 
- des-programmes-pouvant-etre- appeles-dans -la- 
commande (14). 

Appareil d'insertion de lisieres selon Tune des re- 
vendications 1 a 4, caracterise en ce que la com- 
mande (14) contient des moyens qui comparent le 
deroulement du mouvement d'un peigne (5) avec le 
deroulement du mouvement de I'arbre d'entralne- 
ment (40) et qui, Iors d'un risque de collisions, mo- 
difient le mode de fonctionnement du moteur d'en- 
tralnement (61) pour eviter des collisions. 

Appareil d'insertion de lisieres selon i'une des re- 
vendications 1 a 5, caracterise en ce que sont 
stockes dans la commande (14) des programmes 
pouvant etre appeles pour le fonctionnement du 
moteur d'entraTnement (61 ) qui sont adaptes a dif- 
ferents types de fils de trame et/ou differents mo- 
deles d'armure. 

Appareil d'insertion de lisieres selon I'une des re- 
vendications 1 a 6, caracterise en ce que la com- 
mande (14) est reliee a des moyens (28) pour de- 
tecter une ou plusieurs positions d'un peigne (5) du 
metier a tisser. 

Appareil d'insertion de lisieres selon I'une des re- 
vendications 1 a 7, caracterise en ce que I'arbre 
d'entraTnement commun (40) est relie mecanique- 
ment a un entraTnement de ciseaux de fil de trame 
(19). 

Appareil d'insertion de lisieres selon I'une des re- 
vendications 1 a 8, caracterise en ce que sont rac- 
cordes a la commande (14) un ou plusieurs detec- 
teurs de fil de trame (75) et en ce que la commande, 
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lorsqu'un defaut de fil de trame est detecte, bloque 
le fonctionnement du moteur d'entrainement (61 ). 

10. Appareil d'insertion de lisieres selon I'une des re- 
vendications 1 a 9, caracterise en ce que I'arbre 
du moteur d'entrainement (61) est realise comme 
arbre d'entrainement (40). 
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